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\§y IMPLANT INTRAOCULAIRE EN MATERIAU SOUPLE. 

&y L'invention concerne un Implant Intraoculaire mono- 
bloc r6alis6 en un mat6riau souple comprenant une partie 
optique (10) senslblement circulaire et une partie haptique 
constituee par deux ensembles haptiques (12, 14) senslble- 
ment dlam^tralement opposes. Cheque ensemble haptique 
comprend: 

- deux Pigments d'appui (18, 20) massifs et senslble- 
ment identiques, pr^sentant chacun un bord d'appui (18a, 
20a) sur la parol interne de roeil; et 

- deux bras de flexion senslblement Identiques (22, 24), 
chaque bras de flexion ayant une premiere extr6mit§ rac- 
cord6e m6caniquement ^ la p6rlph6rle (1 Oa) de la partie op- 
tique et une deuxieme extr^mit^ raccordee a un 6l6ment 
d'appui (18. 20) en dehors de son bord d'appui (18a. 20a), 
chaque bras de flexion (22, 24) ayant sur au moins une par- 
tie de sa longueur une §paisseur (w) selon la direction de 
raxe optique (XX') sup^rieure d sa largeur (h). 
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La presente invention a pour objet un implant intraoculaire 
realise en un materiau souple et notamment un implant de chambre 
ant6rieure du type r^fractif. 

II est bien connu de realiser maintenant rint6gralite d'un implant 

5 intraoculaire, c'est-a-dire a la fois sa partie optique et sa partie liaptique, 
en un materiau souple du type acrylique hydrophile formant un hydrogel 
tel que le materiau commercialise sous la marque Hydrogel ou en gel de 
silicone. En effet, lorsque ces implants sont rdallsds en materiau souple, il 
est possible de plier ou d'enrouler la partie optique et la partie haptique 

10 autour d'un diametre de la partie optique pour en r6duire les dimensions 
extemes et diminuer ainsi la dimension de I'incision qu'il est n6cessaire de 
realiser dans la cornee de I'oeil pour la mise en place de i'implant. On sait 
en effet que la diminution de I'incision a realiser favorise considerablement 
la cicatrisation de la cornee aprfes I'intervention, permet d'eviter Tapparition 

15 d'astygmatisme post-operatoire induit et rend done I'intervention 
chirurgicale en elle-meme beaucoup plus I6g6re. 

On sait egalement que, pour la mise en place de Timplant dans 
roeil, on a conju des dispositifs chirurgicaux appel§s "injecteurs" qui 
permettent, dans un premier temps, de proc6der automatiquement au 

20 pliage ou enroulement de Timplant puis, dans un deuxieme temps, a I'aide 
d'une canule introduite dans i'oeil, de pousser a Taide d'un piston Timplant 
pile dans la canule afin de pemnettre la mise en place de Timplant dans la 
partie souhaitee de Toeil. 

On sait egalement que le probleme sp§cifique soulev6 par la 

25 realisation d'implants intraoculaires entierement fabriques en materiau 
souple est que les propriet6s m6caniques de ces materiaux sont bien sQr 
tres differentes des proprietds m^caniques du mat6riau ant6rieurement 
utilise qui etait le PMMA. En particulier, lorsque i'implant est mis en place 
dans I'oeil, quelle que soit la zone oO il doit etre mis, c'est-a-dire dans la 

30 chambre ant6rieure, comma c'est le cas de preference pour la presente 
invention, dans la chambre posterieure ou dans le sac capsulaire, les 
parties haptiques de I'implant tendent sous I'effet des contraintes 
mecaniques qui lui sont appliquees a provoquer un d6placement vers 
I'avant de la partie optique, ce phenomene etant le plus souvent appele 

35 "projection". Cette projection vers I'avant peut modifier I'effet correcteur de 
I'implant k Tinterieur de I'oeil ou peut entraTner des l6slons de certaines 
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parties de la paroi interne de I'oeii. at notamoient de ['endothelium comeen 
qui est particulierement sensible. 

II est egalement important de penmettre rimmobilisation de 
I'implant a Tint^rieur de Toeil, c'est-i-dire en particulier d'eviter sa rotation 

5 autour de Taxe optique de I'oeii. Cela est particulierement vrai dans le cas 
oij la partie optique pr§sente des propri6t6s de confection optique qui ne 
sont pas de revolution autour de son axe optique. II s*agit egalement de 
supprimer les ph§nom&nes d'inflammation et d'endommagement des 
tissus generes par la rotation. 

10 Un objet de la presente invention est de fournir un implant intra- 

oculaire souple monobloc qui permette, aprfes la mise en place de I'implant 
dans Toeil et notamment dans la chambre anterieure, d'eviter le 
phenomene de projection vers I'avant de Timplant. 

Pour atteindre ce but selon Tinvention, Timplant intraoculaire 

15 monobloc, realise en un materiau souple comprenant une partie optique 
sensiblement circulaire d'axe optique XX' et de centre O et une partie 
haptique constituee par deux ensembles haptiques sensiblement dlame- 
tralement opposes, se caracterise en ce que chaque ensemble haptique 
comprend 

20 - deux elements d'appui massifs et sensiblement identiques, chaque 
element d'appui pr6sentant un bord d'appui sur la paroi interne de 
Toeil ; et 

- deux bras de flexion sensiblement identiques, chaque bras ayant une 
premiere extr6mit6 raccord6e m6caniquement k la p6riph6rie de la 
25 partie optique et une deuxieme extremite raccordee a un 6lement 
d'appui en dehors de son bord d'appui, chaque bras de flexion ayant 
sur au moins une partie de sa longueur une ^paisseur w selon la 
direction de I'axe optique (X, X') superieure a sa largeur h dans un plan 
orthogonal a I'axe optique. 
30 On comprend que les deux 6l6ments d'appui de chaque 

ensemble haptique sont relativement massifs et sont relies 
m6caniquement a la partie optique par des bras de flexion qui ont une 
forme telle qu'ils pemnettent une flexion uniquement autour d'un axe 
parallele a i'axe optique de I'implant. On comprend qu'ainsi, lorsque des 
35 contraintes appliquees k la partie haptique resultant de la mise en place 
de i'implant dans I'oeii, les elements d'appui des ensembles haptiques 
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soumis aux contraintes vont entrainer une flexion des bras de flexion 
autour d'axes paralleles a I'axe optique de Timplant, cette deformation 
resultant des contraintes appliquees n'entrainera pas de projection ou 
n'entraTnera pas de projection significative puisque la d^fomiation reste 

5 dans un plan orthogonal a Taxe optique. 

Salon un mode prdf^r^ de realisation, chaque ensemble 
haptique comprend en outre un bras radial s*6tendant radialement par 
rapport a la partie optique et ayant une premiere extr6mit6 (16a) de 
raccordement k la partie optique et une deuxi6me extr6mit§ (16b) 

10 raccordee a la premiere extremlte desdits bras de flexion. 

On comprend que la presence des bras radiaux qui sont de 
preference massifs ne modifie pas le mode de deformation de la partie 
haptique sous I'effet des contraintes, mais augmente la stabilite de 
I'ensemble de I'implant sous I'effet des contraintes qui lui sont appliquees. 

15 De preference egalement, la face posterieure de chaque 

ensemble haptique comporte une portion allong6e en salllie s'6tendant sur 
la deuxi^me extr^mite du bras radial, sur les deux bras de flexion et sur 
une partie des elements d'appui, par quoi ladite portion allong6e en saillie 
(28) rigidifie I'ensemble haptique dans le plan orthogonal k I'axe optique X, 

20 X\ 

Cette portion faisant saillie dans la face posterieure de la partie 
haptique et s'etendant au niveau de Textremite des bras radiaux, au 
niveau des bras de flexion et au niveau des elements d'appui, constitue un 
element de renfort m6canique ou de rigidification vis-^-vis de deformations 
25 dans des directions non contenues dans le plan orthogonal k I'axe 
optique. Cette portion en saillie, en forme generate d'arc de cercle, permet 
done de llmiter encore les risques de "projection" de I'implant. 

D'autres caracteristiques et avantages de invention apparai- 
tront mieux k la lecture de la description qui suit de plusieurs modes de 
30 realisation de Tinvention donn6s k titre d'exemples non limitatifs. La 
description se refere aux figures annexees, sur lesquelles : 

-la figure 1A est une vue de face d'un premier mode de 
realisation de I'implant ; 

- la figure IB est une vue de cote de I'implant represente sur la 

35 figure 1A ; 
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- la figure 2 est una vue de detail montrant la cooperation entre 
un ensemble haptique et la partie interne de I'oeil ; 

- la figure 3 est una vue partielle de la figure 1A montrant plus 
en detail notamment un mode de realisation des bras de flexion ; 

5 - la figure 4 est une vue en coupe selon la ligne IV-IV de la 

figure 3 ; et 

- la figure 5 est une vue simplifiee d'un deuxieme mode de 
realisation de rimplant intraoculaire. 

En se ref^rant tout d'abord aux figures 1A et IB, on va decrire 
1 0 les elements essentiels de I'lmplant souple. 

Comme cela est bien connu, I'implant est constitue par une 
partie optique 10 de forme sensiblement circulaire, de diametre D, de 
centre O et d'axe optique XX*. Cette partie optique pr6sente une periph6rie 
referencee 10a. 

15 Uimplant comporte 6galement deux ensemble haptiques 12 et 

14 qui sont disposes symetriquement par rapport a I'axe optique XX'. Ces 
deux ensembles haptiques etant sensiblement identiques, on ne decrira 
en detail que Pensemble haptique 12. Dans le mode de realisation 
considere, chaque ensemble haptique comporte un bras radial 16 dont 

20 une premiere extremity 16a est raccord6e h la p§rlph§rie de la partie 
optique 10 et dont I'autre extremite 16b est libre et se trouve k une 
distance H du centre O de la partie optique. Dans le mode de realisation 
considere, la premiere extr6mit6 16a du bras radial 16 est "noyee" dans 
une extension 17 de la peripherie de la partie optique. Cette extension 17, 

25 pour chaque ensemble haptique, est limitee par deux bords 17a et 17b 
paralieies a Taxe principal de I'implant YY'. La distance entre les bords 17a 
de Textension 17 est dgale au diametre D de la partie optique. 

L'ensemble haptique 12 comporte egalement deux elements 
d'appui massifs 18 et 20 sym6trlques par rapport a I'axe longitudinal YY' 

30 de I'implant, Chaque element d'appui comporte un bord d'appui 18a, 20a 
destine k venir au contact, ainsi qu'on I'expliquera ulterieurement, de la 
parol interne de I'oeil. La georndtrie de ces bords en contact assurent de 
faibles pressions sur les tissus environnants, notamment sur I'iris et sur le 
canal de Schlemm qui assure le drainage de la chambre anterieure. Les 

35 bords d'appui 18a, 20a sont sensiblement disposes sur un cercle de 
centre O et de rayon D1. Chaque element d'appui 18, 20 est raccorde a la 
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deuxieme extremite 16b du bras radial 16 par des bras de flexion 
respectivement references 22 et 24. 

Comme on I'expliquera ulterieurement plus en detail, les bras 
de flexion 22 et 24 de chaque ensemble haptique definissent des axes de 

5 pivotement reperes par les lettres B et C, ces axes etant paralleles a I'axe 
optique XX'. On comprend qu'ainsi. lorsque Timplant est mis dans Toeil. les 
contraintes mecaniques dues au fait que, au repos, le diam^tre D1 est 
sup6rieur au diametre inteme de Toeil entraTnent un mouvement de flexion 
des bras de flexion 22 et 24 produisant une rotation des §l6ments d'appui 

10 18 et 20. ces elements d'appui restart dans le plan orthogonal a I'axe 
optique XX' et 6vitant ainsi tout effet de projection. 

En se referant maintenant plus particulierement aux figures 3 et 
4, on va decrire plus en detail un mode de realisation prefere des bras de 
flexion et des elements d'appui. 

15 Si Ton considere la face posterieure de I'ensemble haptique 12, 

celle-ci comporte une portion en saillie 28 qui a la forme generale d'un arc 
de cercle et qui s'etend sur la face posterieure 20d et 18d des elements 
d'appui, sur la face posterieure des bras de flexion 22 et 24 et sur la face 
posterieure de i'extr6mit6 16b du bras radial. Comme cela est mieux 

20 visible sur la figure 4, la largeur h de la partie formant saillie 28 est tres 
inf6rieure k r6paisseur w (selon la direction de I'axe optique X, X') de la 
partie haptique au niveau de la saillie 28. De preference, le rapport entre 
w et h est au moins egal a 2. La distance h definit ainsi egalement la 
largeur du bras de flexion au sens strict du terme, c'est-a-dire dans la 

25 region ou il est le plus etroit et ou il definit les axes de pivotement d6ja 
mentionnes B et C. 

On comprend egalement que cette portion en saillie 28 
constitue "un cintre de flexion" fomiant une nenoire de rigidification de 
cette partie de la portion haptique empechant ainsi la deformation de la 

30 partie haptique en dehors du plan orthogonal k I'axe haptique XX'. En 
revanche, ce "cintre de flexion" pemriet la flexion des bras 22 et 24 autour 
des axes paralieies a XX* et passant par les points B et C. 

De plus, les bras radiaux 16 sont relativement massifs par 
rapport aux bras de flexion 22 et 24. Cela signifie que la largeur h' des 

35 bras radiaux est tres superieure k la largeur h des bras de flexion, alors 
que son epaisseur w' est egale k repaisseur courante des elements 
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d'appui 18 et 20. Par rapport aux bras de flexion 22 et 24, les bras radiaux 
16 peuvent done etre consideres, en premiere approximation, comme non 
deformables sous Teffet des contraintes. Sous I'effet des contraintes 
resultant de la mise en place de I'implant dans Toeil, ce sont done 

5 uniquement les bras de flexion 22 et 24 qui vont flecliir. 

Si I'on consid^re sur la figure 3 l'6lement d'appui 20. on voit qu'il 
est limite par le bord rfappui 20a deji decrit par un bord de raceordement 
20b sen/ant au raceordement avec Fextremite du bras de flexion 24, ce 
raceordement etant compl6t6 par des eongds 27, 29, et par un bord 

10 exleme 20c oppos§ au bord de raceordement 20b. II est important de 
noter que les raccordements E et F entre le bord d'appui 20a et le bord 
externe 20c et entre le bord d'appui 20a et le bord de raceordement 20b 
torment des angles relativement marques depoun/us d'arrondis. Ces 
angles E et F ferment des "crampons" d'ancrage dans la parol interne de 

15 Toeil pour eviter la rotation accidentelle de Timplant autour de son axe XX' 
sous I'effet de chocs ou sous I'effet de contraintes appliquees. 

II faut egalement relever que le bord exteme 18e, 20c des 
6l6ments d'appui 22 et 20 font un angle a avec I'axe longitudinal YY' de 
I'implant. Le sommet de cet angle A est oppos6 au centre O de la partie 

20 optique par rapport a Pextr6mit6 16b du bras radial. Cette angulation du 
bord externe des el6ments d'appui favorise la rotation des elements 
d'appui autour des axes B et C, dans le sens des fleches F, lorsque 
I'implant est dispose dans I'injeeteur en vue de son pliage. Pour favoriser 
cet effet, il est important de relever que la plus grande largeur H1 de 

25 chaque ensemble haptique 12 et 14 est superieure au diametre D de la 
partie optique. Cette disposition favorise le pivotement des eldments 
d'appui 18 et 20 lorsque I'implant est plac6 dans la partie de I'injeeteur 
pemiettant d'obtenir son pliage. Les elements de pliage n'entrent en 
contact avec la partie optique qu'ult6rieurement puisque HI est superieure 

30 aD. 

En se referant maintenant a la figure 2, on va decrire une autre 
caraet^ristique de i'implant intraoeulaire selon un mode prefere de 
realisation qui pemiet de favoriser la stability de I'implant mis en place 
dans I'oeil. Cette figure montre que la face posterieure 20d de r6l6ment 
35 d'appui 20 comporte une portion de surface concave 23 reliant la portion 
en saillie 28, deja deerite, aux bords d'appui 18a, 20a. En revanche, la 
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face ant6rieure 20e de l'6lement d'appui 20 presents une forme convexe. 
Lorsque I'extr6mit6 de la partie haptique est mise en place dans la 
chambre antdrieure dans I'angle irido confi^en entre la face anterieure de 
I'Iris 40 et la face post6rieure 42 de la scl&re, c'est-k-dire dans le sulcus, 

5 I'element d'appui est en contact avec ces differentes parties de la cavit6 
interne de I'oeil en trois points, dans le plan de coupe de la figure 2, 
respectivement rep6r6s par Pi, Pg et P3. En r^alite, le contact se produit 
selon trois segments curvillignes. Ces trois contacts assurent une grande 
stabilite de I'appui de chaque 6lement d'appui, c'est-^-dire de chaque 

10 ensemble haptique sur la parol interne de I'oeil. 

Sur la figure 5, on a repr§sente un mode simplifi6 de realisation 
de I'implant intraoculaire qui se caracterise essentiellement par I'absence 
de bras radiaux. Cependant, ce mode de realisation presente les 
caract6ristiques essentlelles du mode de realisation des figures 1A et 1B. 

15 Sur cette figure, on retrouve la partie optique sensiblement 

circulaire 10 avec sa peripherie 10a et son axe optique XX', et les 
ensembles haptiques 12', 14' sym6triques par rapport a I'axe XX'. 

Chaque ensemble haptique 12', 14' comprend deux elements 
massifs d'appui 18' et 20' et deux bras de flexion 22' et 24. 

20 Les deuxiemes extr6mit6s 22'a, 24'a des bras de flexion 22' et 

24' sont raccordees "tangentiellement" k la periph§rie 10a de la partie 
optique 10 par des congas, les bras de flexion 22' et 24' ont une largeur 
(dans le plan optique) qui va en dimlnuant de I'eiement d'appui 18', 20' 
vers la p6riph6rle de la partie optique. A proximite de la partie optique, ces 

25 bras pr6sentent done des zones de largeur r6duite h qui definissent les 
axes de flexion passant par les points B' et C et paralieies k I'axe optique 
XX'. Pour cela, I'epaisseur w des bras de flexion 22' et 24' (selon la 
direction de I'axe optique XX') est tr^s sup6rieure k la largeur reduite h des 
bras de flexion. 

30 Lorsque I'implant represente sur la figure 5 est mis en place 

dans I'ceil, son mode de defonnation est done Identique k celui de I'implant 
represents sur les figures 1 A et 1 B. 

De preference, la distance H entre le centre 0 de la partie 
optique 10 et la deuxieme extremite 16b d'un bras radial est inferieure k la 

35 deml-longueur hors tout H' de I'ensemble de I'implant. 
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REVENDICATIONS 

1. Implant intraoculaire monobloc realise en un materiau souple 
comprenant une partie optique (10) sensiblement circulaire k axe optique 

5 XX' et de centre 0, et une partie haptique constituee par deux ensembles 
haptiques (12, 14, 12', 14') sensiblement diam6tralement opposes, 
caracterise en ce que chaque ensemble haptique comprend : 

- deux 6l6ments d'appui (18, 20. 18', 20') massifs et sensiblement 
identiques, chaque el6ment d'appui presentant un bord d'appui (18a, 

1 0 20a) sur la paroi interne de I'oeil ; et 

- deux bras de flexion sensiblement identiques (22, 24. 22', 24'). chaque 
bras de flexion ayant une premiere extremite raccordee 
mecaniquement k la p6riph6rie (10a) de la partie optique et une 
deuxieme extremite raccordee a un element d'appui (18, 20, 18', 20') en 

15 dehors de son bord d'appui (18a, 20a), chaque bras de flexion (22, 24, 
22', 24') ayant sur au moins une partie de sa longueur une 6paisseur 
(w) selon la direction de I'axe optique (XX') superieure a sa largeur (h) 
dans un plan orthogonal k I'axe optique. 

2. Implant selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que 
20 chaque ensemble haptique comprend en outre un bras radial (16) 

s'etendant radialement par rapport k la partie optique (10) et ayant une 
premiere extremite (16a) de raccordement a la partie optique et une 
deuxidme extremity (16b) raccordee k la premiere extremite desdits bras 
de flexion (22, 24). 

25 3. Implant selon la revendication 2, caracterise en ce que la 

face post6rieure de chaque ensemble haptique comporte une portion 
allong§e en saillie (28) s'etendant sur la deuxieme extr6mit§ du bras radial 
(16), sur les deux bras de flexion (22, 24) et sur une partie des elements 
d'appui (18, 20), par quoi ladite portion allong6e en saillie (28) rigidifie 

30 I'ensemble haptique dans le plan orthogonal k I'axe optique (XX'). 

4, Implant selon I'une quelconque des revendications 2 et 3, 
caracterise en ce que I'^paisseur (w) d'un bras de flexion (22, 24) est au 
moins egale a deux fois sa largeur (h). 

5. Implant intraoculaire selon la revendication 3, caracterise en 
35 ce que chaque element d'appui (18, 20) comprend une face anterieure de 

forme convexe et une face post§rieure presentant une forme concave 
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entre ledit bord d'appui (18a, 20a) et ladite portion en saillie (28). la face 
convexe ant6rieure, le bond d'appui et la portion en saillie formant trois 
zones de contact avec la parol Interne de I'oell. 

6. Implant intraoculaire selon I'une quelconque des revendica- 
5 , tions 2 a 5, caract§ris§ en ce que chaque element d'appui (18, 20) 

comprend en outre un bord de raccordement (18b, 20b) audit bras de 
flexion (22, 24) et un bord exteme (18c, 20c) oppose au bord de 
raccordement, les raccordements entre, d'une part, le bord de contact et le 
bord de raccordement et, d'autre part, ie bord de contact et le bord 
10 externe, n'etant pas arrondis. 

7. Implant selon la revendlcation 6, caract§ris§ en ce que le 
bord exteme (18c, 20c) de chaque element d'appui est sensiblement 
rectillgne et fait un angle a avec I'axe commun (YV) aux bras radiaux (16) 
dont ie sommet A est dispose, par rapport k la deuxifeme extremity (16b) 

15 du bras radial, dans une direction oppos§e a celle du centre (0) de la 
partie oplique (10). 

8. Implant intraoculaire selon I'une quelconque des revendl- 
cations 1 k 7, caracteris6 en ce que la distance (H) entre le centre (0) de 
la partie optique (10) et la deuxi^me extremite (16b) d'un bras radial est 

20 inferieure k la demi-iongueur hors tout (H') de I'ensemble de I'implant. 
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